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Patentanspriiche 

1. Greifeinrichtung an Zylindern bogenverarbei- 
tcnder Maschinen mit raehreren am Umfang des 
ZyUnders in einer Zylmdergrube angeordneten 
IGemmgreifern, bei denen zur Steuerung der Be- 
wegung der Greiferfinger eine Steuerkurve auf- 
weisende Fanning vorgesehen ist, wobei die Steu- 
erkurve einen in radialer Richtung des Zylinders 
weisenden Kurventeil aufweist, an den sich ein bo- 
genfdrmiger Teil anschlieBt. so daB die Greiferfin- 
ger beim Offnen von der Greiferaufschlagleiste des 
ZyUnders anfangUch in radialer Richtung und an- 
schlieBend bogenfdrmig in einer Richtung mit tan- 
gentialer Komponente gefQhrt werden bzw. umge- 
kehrt beim SchlieBen der Klemmgreifer, dadurch 
gekennzeichnet, daB ein mit dem unteren Ende des 
Greiferfingers (2) verstifteter Mitnahmestift (6) in 
gegenuberliegenden Bohningen, FQhrungen a dgL 
(16, 16') eines KJcmmstQckes (t) verschiebbar gela- 
gert ist, das, fest mit einer mit ortsfester Achse im 
Zylinder gelagerten Greiferwelle (3) verbunden ist 
und daB am Greiferfinger (2) StGtzrollen (5, 10) 
angeordnet sind, die Qber mindestens eine im 
KiemmstQck (1) abgestOtzte Feder (7) an eine die 
Steuerkurve aufweisende Fuhrung (11, 12) der 
GreiFeraufschlagleiste (4) andi Ockbar sind. 

2. Greifeinrichtung nach Anspruch I, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die Kraftwirkungslinieder Feder 
(7) annahernd parallel zum schragen Kurventeil 
(12) der Greiferaufschlagleiste (4) verlauft und daB 
die Vorsparmung der Feder (7) durch eine im 
KiemmstQck (1) ang».ordnev. Schraube (15) ein- 
stellbar ist 

3. Greifeinrichtung nach Ansprc h 1 und 2, dadurch 
gekennzeichnet, daB eine zweite Feder (8) zwischen 
dem KiemmstQck (1) und dem Greiferfinger (2) an- 
geordnet ist. deren Kraftwirkung auf einer Verbin- 
dungslinie verlauft, die durch den Mitnahmestift (6) 
und die Mittelpunkte der Greiferwelle (3) und der 
am unteren Ende des Greiferfingers (2) angeordne- 
te Rolle (5) in geschlossener Siellung verlauft. 

Beschreibung 

Die Erfindung betrifft eine Greifeinrichtung an Zylin- 
dern bogenverarbei tender Maschinen nach dem Ober- 
begriff desersten Paten tanspruches. 

Eine senkrecht schlieOende Greifeinrichtung genann- 
ter Gattung mit einer gesteuerten Greiferwelle ist aus 
der DE-PS 20 30 040 bekannt Von Nachteil ist die kraft- 
schlQssige Steuerung der Greiferwelle relativ zum 
Drehpunkt eines Steuerhebels mittels einer Fuhrung auf 
einer Steuerkurve. Der erhebliche Steuerungsaufwand 
filhrt zu einer Erhdhung der Massenkrafte eines mit 
groRem Tragheitsradius schwingenden Systems und da- 
mit zu einer Verminderung des Leistungsvermdgens der 
Druckmaschine. 

Aus der DE-PS 4 88 949 ist ein Klemmgreifer be- 
kannt, dessen Greiferfinger beim SchlieBen im wesentli- 
chen senkrechi gefuhrl zur Zylinderoberflache bewegt 
werden. Von Nachici! ist, daB die senkrechi gefOhrten 
Greiferfinger zwischen der Zylinderwand und einer 
Fuhrungsleisie nur lose. d. h. nicht spielfrei gefuhrt sind. 
Bei hohen Maschinengeschwindigkeiten stehen fur das 
Offnen der Greifer nur wenige Millisekunden zur VerfU- 
gung und es entstehen schlagartige Belastungen.die zur 
Erschuttcrung der Maschine und zu unsauberen Druck 
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fuhren. Schwingungen der Greiferwelle wirken sich bei 
diesem Greifer sowohl senkrecht zur Bogenlaufrichtung 
als auch waagerecht aus, so daB keine lagegenaue Ober- 
gabe des Bogens mdglich ist 

5 Aus der DD-PS 66 634 ist es bekannt, einen einteui- 
gen Greiferhebel auf einer Greiferwelle abzustOtzen 
und dessen Vorspannkraft durch zwei Druckfedern ein- 
zustellen. Von Nachteil ist, daB der Greiferhebel seine 
statisch besummte Lage verliert, wenn eine mrglichst 

io vollstandige Kompensation der Lagerkraft erreicht 
werden solL Bei sehr hohen Maschinengeschwindigkei- 
ten ist keine ausreichende Zentrierung z. B. infolge Stor- 
schwingungen, die in die Maschine eingebracht werden, 
mehr mdglich. Von Nachteil sind femer der verhaltnis- 

15 roaBig groBe Tragheitsradius und die Masse der schwin- 
genden Telle far das Hinleiten des Haltevorganges. 

Aus der DE-OS 19 08 181 ist ein Greifer bekannt, bei 
dem die Achse des Greiferfmgergelenkes in einem zur 
Greiferwelle parallelen Drehgelenk schwenkbar gela- 

20 gert ist, wobei die Achse des Greiferfingergelenks anna- 
hernd auf der Greiferspitze wegweisenden Verlange- 
rung einer Geraden gelegen ist, weiche die AbstQtzfta- 
che fOr die Greiferspitze mit der Achse der Greiferwelle 
verbindet Aus der in Fig. t gezeigten Gepmetrie geht 

25 hervor, daB die von der Greiferspitze auf die Greif erauf- 
lage ausgeubte Kraft weiterhin eine Komponente in 
Bogenlaufrichtung aufweisL Die Gefahr des Verschie- 
bens des Bogens besteht dadurch, sowie durch eine 
megliche Torsion der Greiferwelle bei hohen Vorspann- 

30 kraften auch weiterhin, wenn auch eine Verbessemng 
gegenuber ubliche« Greifern mit kreisformiger Bewe- 
gung um die Greiferwcllenachse erreichbar ist 

Aus der DD-PS 67 992 ist es bekannt, einen Greifer 
mittels KiemmstQck an einer eine ortsfeste Achse auf- 

35 weisenden schwenkbaren Greiferwelle zu lagem und 
eine Greiferzunge in einer erst en Bewegungsphase eine 
Kreisbewegung um die Greiferwcllenachse und in einer 
zweiten Bewegungsphase eine in bezug auf die Greifer- 
auflage annahernd senkrechte Bewegung zu erteilen. 

40 Diese Greiferanordnung wirkt aber *nit einer kraft- 
schlussig arbeitenden parallelen Blattfederanordnung 
und einer Greiferzunge zusammen, die keine groDen 
SchlieBkrafte ertrSgt, ohne zu beulen. Der Greifer ist 
demnach fur mdglichst hohe SchlieBkrafte vOllig unge- 

45 eignet 

Ein senkrecht schlieBender Greifer mit einer gesteu- 
erten Greiferwelle ist aus der DE-PS 20 30 040 bekannt 
Von Nachteil ist die kraftschlQssige Steuerung der Grei- 
ferwelle relativ zum Drehpunkt eines Steuerhebels mit- 

50- tels einer FQhrung auf einer Steuerkurve. Der zusatzli- 
che Steuerungsaufwand fahrt zu einer Erhdhung der 
Massenkrafte des mil groBem Tragheitsradius schwin- 
genden Systems und damit zu einer Verminderung des 
Leistungsvermdgens der Druckmaschine. 

55 Ferner ist aus der DE-OS 31 30 689 bekannt, in Ver- 
bindung mit einer weichen Greiferaufiage einen eine 
flache Greiferflugbahn ausfQhrenden und in der letzten 
Bewegungsphase senkrechi schlieBenden Greiferfinger 
mit einer in dem Greiferfinger angeordneten und gegen 

60 den Bogengreiferaufschlag wirkenden federnden An- 
schlagschraube zu versehen. Eine weitere Stellschraube 
isi erforderlich, um federnd miteinander gekoppelte 
Halter einzustellen. mittels denen der Greiferfinger der 
Greiferwelle zugeordnei ist. Von Nachieil ist, daB der 

65 Greiferfinger einer weichen Greiferaufiage zugeordnei 
werden muB. und an zwei Stellschrauben umstandliche 
Einstellungen erforderlich sind. um eine lagegenaue 
Obergabe des Bogens zu erreichen. Bei hdheren Ma- 



PS 36 32 769 



schinengeschwindigkeiten wird der SchtieBvorgang un- 
sauber eingeleitet 

Aus der nachverdffentlichten Druckschrift DE 
35 29 639. Al ist zwar ein Federader Klemmgreifer be- 
kannt, der in einer zweiten Bewegungspbase eine senk- 
rechie SchlieBbewegung unabhangig vom Vorhanden- 
sein einer weicben Greiferauflage ausfQhrt Der Beginn 
der letzten Bewegungspbase muB aber durch Feinein- 
siellung der Greiferspitze zur Haltefiache der Greifer- 
aufschlagleiste eingestellt werden. Auflerdem mussen 
zwei Federa genau auf einander in der Federkraft abge- 
stimmt werden, um ruckartige Bewegungsablaufe bei 
der Offnungs- und ScblieBbeweguog des Greifers zu 
vermeidea 

Aufgabe der Erfindung ist es, eine Greifeinrichtung 
genannter Gattung so weiterzubilden, dafl eine Steue- 
rung der Greiferfinger relativ zuin Drehpunkt der Grei- 
ferwelle mit verringerten Massenkraften ermaglicht 
wird 

Die Aufgabe wird durch die kennzeichnenden Merk- 
male des Patentanspruchs 1 gelGst Weiterbildungen der 
Erfindung ergeben sich aus den Unteransprilchen. 

Der Vorteil der erfindungsgemaBen Lftsun^ bestcht 
darin, dafl Schwingungen der Greiferwelle sich weitest- 
gehend nur noch senkrecht auswirken konnen, wobei 
infolge verkQrzter Hebellangen das System mit verklei- 
nerten Tragheitsmomenten um die mit ortsf ester Achse 
im Zytinder gelagerte Greiferwelle schwingt, so daB die 
Maschinengeschwindigkeit, dh. das Leistungsvermd- 
gen steigerbar ist Die Greiferfinger wetsen einen naht- 
losen Gbergang von der ersten Bewegungspbase in die 
letzte Bewegungspbase auf, ohne ein Schieben der Grei- 
ferspitze zu bewirken. Derartige Greifeinrichtungen 
eignen sich besonders zur Erzielung groBer Haltekrafte 
zwischen Greiferspitzen und Greif eraufschl&gen aus 
hanen strukturierten Werkstoffen, z. B. Titankarbiden, 
die nicht mehr so schnell wie bei den bekannten Klemm- 
greifern durch die schleifende Wirkung des Papiers ver- 
schleiBen k .nen, fQr besonders hohe Zugkrafte und 
Maschinengeschwindigkeiten. 

Am AusfOhrungsbeispiel der Erfindung wird nachfol- 
gend anhand einer Zeichnung naher beschrieben. Es 
zeigt 

Fig. 1 die Offnungs- und SchlieBbewegung des Greif- 
erfingers, schematisch. 

Fig. 2 eine AusfQhrung der Greif einrichiung in Sei- 
tenansicht. 

Fig. 3 eine Dr auf sich t auf die Greifeinrichtung nach 
Rg. 2. 

In Fig. 1 ist die Bewegung der erfindungsgemaBen 
Greifeinrichtung in den wesentlichen Phasen schema- 
tisch dargestellt 

Eine Greiferwelle 3 ist mit ortsfester Achse im Zylin- 
der schwenkbar gelagert Die Bewegung wird in be- 
kannter Weise Qber einen nicht dargestellten Rollenhe- 
bel gesteuert, dessen Rolte mit einer nicht dargestellten 
Kurvenscheibe zusammenwirkt Ein mit dem unteren 
Ende eines Greif erfingers 2 verstifteter Mitnahmestift 6 
ist in gegenQberliegenden Bohrungen 16 (Fig. 2 und 3) 
bzw. Fahrungen 16' (Fig. t) eines KJemmstuckes t ver- 
schiebbar gelagert Das Klemmstuck 1 ist mittels einer 
KJemmschraube 14 fest mit der Greiferwelle 3 verbun- 
den. Der Greiferfinger 2 wird mit einer am oberen Ende 
angeordneten Druckfeder 7 Qber in ihm durch Stifte 17, 
18 gelagerte Rollen 5 und 10 an eine Greiferaufschta- 
gleiste 4 gedruckL Die Druckfeder 7 ubernimmt hierbei 
sowohl die Erzeugung der Greiferaufschlagkraft als 
auch die Erzeugung der A npreBkraft der Rollen 5, 10 an 



die Greiferaufschlagleiste 4. Die Rolle !0 ?tntrt sich an 
einer schragen Kurvenfflhrung 12 an der Greiferauf- 
schlagleiste 4 ab, das nahtlos in eine Geradfuhrung 11 
senkrecht zur Greiferauflageflache 13 der Greiferauf- 

5 scblagleiste 4 abergeht Bei ge^chlossenem Greifer stQt- 
zen sich beide Rollen 5, 10 spielfrei an der Geradfuh- 
rung 11 ab. Wahrend des senkrechten Bewegungsantei- 
les des SchlieBvorganges wird ein Schieben der Greifer- 
spitte 9 vermieden. unabhangig davon, ob eine weiche 

io Greiferauflage vorhanden ist oder nicht 

Die Kraftwirkungslinie der Feder 7 verlauft annS- 
hernd parallel zur schragen Kurvenfuhrung 1Z Die Vor- 
spannung der Feder 7 ist durch eine im Klemmstuck 1 
vorhandene Schraube 15 einstellbar, auf der sich die 

is Feder 7 mit einem Ende abstQtzt 

Beim Drehen der Greiferwelle 3 zum Zwecke der 
Offnung der Klemmgreifer bewegt sich der Greiferfin- 
ger 2 zunachst senkrecht zur Greiferauflageflache 13 
der Greiferaufschlagleiste 4 nach oben. Erreicht die 

20 obere Rolle 10 die schrage KurvenfOhrung 12 an der 
Greiferaufschlagleiste 4, beginm das \bschwenken des 
Greifers. um sich von der Papierkantc ein- bzw. wegzu- 
bewegen. Nach der Umkehr der Bewegung der Greifer- 
welle 3 lauft die gleiche Funktion bis zum SchlieBen der 

25 Klemmgreifer in umgekehrter Reihenfolge ab. 

Der in den Fig. 2 und 3 dargestelhe Klemmgreifer 
weist eiue zusatzliche Feder 8 auf, die zwischen dem 
Klemmstuck 1 und dem unteren Ende des Greiferfin- 
gers 2 angeordnet ist und deren Wirkungslinie auf einer 

30 Verbindungslinie liegt, die durch den Mitnahmestift 6 
und die Mittelpunkte der Greiferwelle 3 sowie der Rolle 
5 am unteren Ende des Greiferfingers 2 in geschlossener 
Stellung verlauft Durch diese zweite Feder 8 ist die 
sichere FQhrung der Rolle 5 an der GeradfOhrung 11 

35 gewahrleistet sich der Einfiufl der Lagerkraft am Mit- 
nahmestift 6 weitgehend kompensieren. FQr die Funk- 
tion des Klemmgreifers ist sie aber nicht zwingend er- 
forderlich. 

40 Bezugszeichenliste 



1 KlemmstQck 

2 Greiferfinger 

3 Greiferwelle 

4 Greiferaufschlagleiste 

5 Rolle 

6 Mitnahmestift 

7 Druckfeder 

8 Feder 

9 Greiferspitze 

10 Rolle 

11 GeradfOhrung 

12 Kurventeil 

13 Haltefiache 

U KJemmschraube 

15 Schraube 

16 Bohrung bzw. Nut 

17 Stift 

18 Stift 
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Abstract 



A sheet gripper for a rotary press is provided having a hooked gripper finger pivotably connected at its 
lower end to a clamping element, and a roller disposed upon the gripper finger is biased against the 
guiding surfaces of a finger support element to ensure smooth changes from open and closed gripper 
finger positions, substantially without any vibrational motion or displacement resulting in the plane of 
sheet motion. Preferably, a compression spring is mounted in the clamping element to bias the roller 
against the gripper support element, the element having a rectilinear guide surface disposed 
substantially perpendicularly to a retaining surface, and a cam surface which extends upwardly and 
inclined outwardly from the rectilinear guide surface. Upon oscillation of the gripper shaft, the roller is 
guided along the rectilinear guide surface and cam surface, thereby defining accurate gripper finger 
motion. 
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